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4 를 참 조 하면, 본 발 명 의 장 전 부 (220) 는 , 상기 베 이 스 프 레 임 (210) 의 일 측 에 구 비 되 고 상기 통 제 장 치 (500) 로 
송 된 장 전 신 호 에 따라 작 동 하는 장 전 액 추 에 이 터 (221), 상기 장 전 액 추 에 이 터 (221) 와 연 결 되며 길 이 방 향 으 
되고 


"개 
고 상기 장 전 액 추 에 이 터 (221) 의 작 동 에 의해 상기 길 이 방 향 으로 왕복 운 동 하는 장 전 로 드 (222), 상기 


상 전 로 드 (222) 의 단 부 에 구 비 되 며 상기 장 전 로 드 (222) 로 가 해 지는 충 격 을 완 화 시키는 덤 퍼 (223), 상기 탬 퍼 
(223) 에 연 결 되며 상기 장 전 로 드 (222) 와 함께 왕복 운 동 하 고, 상기 총 기 (10) 의 장 전 손 잡 이 (12) 가 삽입 가 능 하 도 
록 장 전 삽 입 홈 (2243) 이 형성된 제 1 연 결 렁 크 (224) 및 상기 대 (223) 에 연 결 되 며 상기 장 전 로 드 (222) 의 왕복 운 
동 을 가 이 드 하 는 제 1 리 니 어 가 이 드 (225) 를 포 함 할 수 있다. 


장 치 (500) 로 부터 장 전 신 호 를 수 신 하여 상기 장 전 로 드 (222) 를 길 이 방 향 을 따라 
동 하 는 장 전 모 터 와, 상기 장 전 모 터 로부터 구동력 
외 측 을 감싸는 케 이 스 로 구성 

뿌 


볼 너트, 상기 블 너 트 와 연결된 블 스크류, 상기 블 너트 
상기 장 전 로 드 (222) 가 결 합 되고, 상기 장전 작 
전 로 드 (299) 가 상기 길 이 방 향 으로 이동할 수 있다. 상기 장 전 액 추 에 이 터 (321) 는 상 술 한 에 이외에도 다양한 


조가 적용될 수 있다. 


「 전 로 드 (222) 는 길 이 방 향 으로 연 장 된 막대 형 상 을 가지며, 상기 


에 크 (224) 에 총 기 (10) 의 장 전 손 잡 이 (1 


상기 탬 퍼 (223) 의 일 측 링 전 
장 운 동 하면서 총 기 (10) 의 장 전 이 


2) 가 결 합 되어 상기 
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다. 상기 제 1 연 결 링 크 (224) 는 설정된 길 이 를 갖고, 상기 제 1 연 결 링 크 (224) 에 구 비 된 장 전 삽 입 홈 (2243) 은 하 부 가 
개 구 된 0 형 상일 수 있다. 본 발 명 에서 상기 제 1 연 결 링 크 (224) 의 설정된 길 이 와 높이는 상기 장 전 로 드 (222) 의 이 
동 거 리 에 대 응 하여 60 기 관 총 의 장 전 손 잡 이 (12) 의 이 동 거 리 를 고 려 하여 상기 장 전 삽 입 홈 (2243) 에 60 기관총 
의 장 전 손 잡 이 (12) 가 삽 입 되도록 설 계 될 수 있다. 또한, 상기 제 1 연 결 링 크 (224) 와 상기 탬 퍼 (223) 는 일정 범위 
의 각 도 록 회전 가 능 하 도록 힌 지 로 연 결 되어 상기 장 전 삽 입 홈 (2243) 에 상기 장 전 손 잡 이 (12) 가 착 탈 되는 것을 용 
이 하 게 할 수 있다 


[0040] 제 1 리 니 어 가 이 드 (225) 는 상기 장 전 로 드 (222) 의 왕복 이 동 에 따른 직 진 성 을 담 보 하기 위 함 으로, 일 측 이 상기 멤 
퍼 (203) 에 고 정 되고 타 측 이 상기 베 이 스 프 레 임 (210) 에 연 결 된 다. 상기 제 1 리 니 어 가 이 드 (225) 는 가이드, 리니 
어 부 싱 등 상기 장 전 로 드 (222) 의 이 동 방 향 을 정 렬 하는 다양한 구 조 가 적용될 수 있다. 


[0041] 도 5 를 참 조 하면 본 발 명 의 격 발 부 (230) 는 , 상기 베 이 스 프 레 임 (210) 에 연 결 되어 
김 (210) 에 고 정 되고 상기 통 제 장 치 (500) 로 부터 전 송 된 

액 추 에 이 터 (231), 상기 격 발 액 추 에 이 터 (231) 와 연 결 되며 길 이 방 향 으로 연 장 되고 

동 에 의해 상기 길 이 방 향 으로 왕복 운 동 하 는 격 발 로 드 (232), 상기 격 발 로 드 (232) 의 단 

로 드 (232) 와 함께 왕복 운 동 하는 제 2 연 결 링 크 (233), 상기 제 2 연 결 

결 되고 상기 총 기 (10) 의 방 아 쇠 와 접촉 가능한 방 아 쇠 브 래 킷 (234) 및 상기 제 2 연 결 링 

격 발 로 드 (232) 의 왕복 운 동 을 가 이 드 하는 제 2 리 니 어 가 이 드 (235) 를 포 함 할 


상기 통 제 장 치 (500) 의 격 발 신 
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[0042] 


는 상기 통 제 장 치 (500) 로 부터 격 발 신 호 를 수 신 하여 상기 격 발 로 드 (232) 를 길 이 방 향 을 따라 
로, 예 를 들어 상기 격 발 신 호 에 따라 작 통하는 솔 레 노 이 드 와 자 석 을 포 함 할 수 있다. 상 


| 추 에 이 터 (231) 는 상 술 한 예 이외에도 다양한 구 조 를 가질 수 있으며, 상기 장 전 액 추 어 


[0043] 격 발 로 드 (232) 는 일 측 이 상기 격 발 액 추 에 이 터 (231) 에 연 결 되 
ㅣ 격 발 액 추 에 이 터 (231) 로 부터 


[0044] 제 2 연 결 링 크 (233) 는 상기 격 발 로 드 (232) 와 함께 이 동 하 고, 일 측 에 방 아 서 브 래 킷 (234) 이 연 결 된 다. 상기 방아쇠 
브 래 킷 (234) 은 상기 격 발 로 드 (232) 의 길 이 방 향 과 수 직 으로 연 장 된 막대 형 1 
에 접촉 가 능 하 도록 일정 높 이 에 위 치 된다. 상기 격 로 
(234) 은 상기 총 기 (10) 의 방 아 쇠 를 후 방 으로 이 동 시 켜 총 기 (10) 를 격 발 시킨다. 


[0045] 상기 제 2 리 니 어 가 이 드 (235) 는 예 를 들어 일 측 이 상기 제 1 고 정 부 (240) 에 고 정 되고, 타 측 이 상기 제 2 연 결 링크 
(233) 에 연 결 된 다. 상기 제 2 연 결 링 크 (233) 의 일 측 면 과 상기 제 2 리 니 어 가 이 드 (235) 가 연 결 되어 상기 제 2 연 결 링 
크 (233) 가 이 동 될 때 상기 제 2 리 니 어 가 이 드 (235) 와 의 접 촉 에 의해 직 진 성 이 보 장 된다. 또한, 상기 제 2 리 니 어 가 
이 드 (235) 는 상기 제 1 리 니 어 가 이 드 (225) 와 동일한 구 조 가 적용될 수 있다. 

[0046] 본 발 명 의 일 실 시 예 에서 상기 격 발 부 (230) 는 , 상기 제 2 연 결 렁 크 (233) 에 연 결 되어 상기 격 발 로 드 (232) 의 왕복 
운동 시 인장 또는 압 축 되면서 상기 제 2 연 결 링 크 (233) 의 이 동 에 복 원 력 을 제 공 하는 탄 성 복 원 부 재 (236) 를 더 포 


[0047] 예 를 들면, 상기 탄 성 복 원 부 재 (236) 는 상기 제 2 연 결 링 크 (233) 와 상기 제 2 리 니 어 가 이 드 (235) 사 이 에 배 치 될 수 

있 ^ 연 결 렁 크 (233) 의 전 방 에 배 치 된 상 태 를 가 정 하면 상기 격 발 로 드 (232) 의 이동 시 상기 탄 성 복원 

부 재 (236) 는 제 2 연 결 링 크 (233) 와 제 2 리 니 어 가 이 드 (235) 사 이 에서 인 장 되어 격 발 이 완료된 경우 복 원 력 을 제 공 하 
고, 상기 제 2 연 결 링 크 (233) 의 후 방 에 배 치 된 상 태 를 가 정 하면 상기 격 발 로 드 (232) 의 이동 시 상기 탄 성 복 원 부 

어 


(236) 는 제 2 연 결 링 크 (233) 와 제 2 리 니 어 가 이 드 (235) 사 이 에서 압 축 되어 격 발 이 완료된 경우 복 원 력 을 제 공 한다 
또한, 상기 탄 성 복 원 부 재 (236) 는 상기 제 2 연 결 링 크 (233) 와 베 이 스 프 레 임 (210) 사 이 에 구 비 될 수 있으며, 상기 


제 2 연 결 링 크 (233) 나 제 2 연 결 링 크 (233) 에 구 비 된 격 발 브 래 킷 의 이 동 에 복 원 력 을 부 여 하는 다양한 구 조 를 가질 수 


[0048] 도 6 을 참 조 하 면 , 본 발 명 의 제 1 고 정 부 (240) 와 제 2 고 정 부 (250) 는 총 기 (10) 를 베 이 스 프 레 임 (210) 에 고 정 시키는 
1 고 정 부 (240) 와 제 2 고 정 부 (250) 는 일정 거리 이격 배 치 되어 총 기 (10) 의 하 부 에 결 합 되 


[0049] 구 체 적 으로, 본 발 명 의 일 실 시 예 에서 상기 베 이 스 프 레 임 (210) 에 는 전 후 방 향 을 따라 관 통 된 손 잡 이 홀 (211) 이 구 
비 되고, 상기 손 잡 이 홀 (211) 에 는 상기 총 기 (10) 의 손 잡 이 (13) 가 삽 입 된다. 상기 손 잡 이 홀 (211) 의 전 방 에는 상기 
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[0050] 


[0051] 


[0052] 


[0053] 


[0054] 


[0055] 


[0056] 


[0057] 


[0058] 


[0059] 


[0060] 


등 록 특허 10-2087848 


제 1 고 정 부 (340) 가 구 비 되고 상기 제 1 고 정 부 (240) 와 총 기 (10) 의 방아쇠 앞쪽 저 면 이 결 합 되며, 상기 손 잡 이 홀 
) 쪽 


(211) 의 후 방 에는 상기 제 2 고 정 부 (250) 가 구 비 되고 상기 제 2 고 정 부 (250) 와 총 기 (10) 의 손 잡 이 (13) 뒤쪽 저 면 이 
결 합 된다. 제 1 고 정 부 (240) 는 상기 손 잡 이 홀 (211) 을 중 심 으로 좌우 대 응 되는 한 쌍 으로 구 성 되고, 상기 한 쌍 의 
제 1 고 정 부 (240) 사 이 에 총 기 (10) 의 방아쇠 앞쪽 저 면 이 위 치 된다. 또한, 상기 제 3 고 정 부 (250) 는 상기 손 잡 이 홀 


(211) 을 중 심 으로 좌우 대 응 되는 한 쌍 으로 구 성 되고, 상기 한 쌍 의 제 2 고 정 부 (250) 사 이 에 총 기 (10) 의 손잡이 
(13) 뒤쪽 저 면 이 위 치 된다. 
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프 
보려 
때 
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는 홈 (241) 이 구 비 될 수 있다. 구 체 적 으로, 고 리 핀 삽 입 홈 (241) 은 전 방 으로 
1 형 상 을 가질 수 있으며, 상기 고 리 핀 삽 입 홈 (241) 에 는 총 기 (10) 의 하 부 에 구 비 되며 상기 총 기 (10) 의 의 
1 수 있다. 여기서 양기: 고 리 핀 (11) 은 상기 총 기 (10) 의 방아쇠 앞쪽 저 면 에 

, 총 기 (10) 의 분해 시 총 기 (10) 의 내부 방 향 으로 삽입 
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는 프 레 임 (210) 으 로부터 상기 고 리 핀 삽 입 홈 (241) 의 위 치 가 조절 가능한 것이 바 
조 절 이 가능한 고 리 핀 삽 입 홈 (241) 의 위 치 는 총 기 (10) 의 종 류 에 따라 달라질 수 있다. 


상기 제 2 고 정 부 (250) 는 본 발 명 의 일 실 시 예 에서 상기 베 이 스 프 레 임 (210) 하 부 에 고 정 되며 상 부 에 상기 총기 
(10) 의 손 잡 이 (13) 뒤쪽 저 면 이 결 합 되고, 서로 일정 거리 이격 구 비 된 한 쌍 의 제 1 고 정 브 래 킷 (251) 과 , 상기 한 

1 고 정 브 래 킷 (251) 을 서로 연 결 시키면서 상기 이격 거 리 가 감 소 되도록 가 압 하는 제 2 고 정 브 래 킷 (252) 으 로 
구 성 될 수 있다. 이 경우 상기 제 2 고 정 브 래 킷 (252) 과 제 1 고 정 브 래 킷 (251) 은 핀 등 으로 연결될 수 있다. 


상기 제 1 고 정 부 (240) 및 제 2 고 정 부 (250) 에 는 상기 총 기 (10) 의 무 게 를 측 정 하는 하 중 센 서 (260)( 미 도 시 ) 가 구 비 될 
수 있는데, 상기 하 중 센 서 (260) 는 상기 제 1 고 정 부 (240) 및 제 2 고 정 부 (250) 에 각각 구 비 되며, 상기 하 중 센서 
(260) 에 서 측 정 된 총 기 (10) 의 무 게 에 대한 정 보 는 통 제 장 치 (500) 로 전 송 될 수 있다. 


또한, 본 발 명 의 일 실 시 예 에 서 탄 약 이 수용 가능한 탄 약 거 치 부 (300) 를 더 포 함 할 수 있다. 상기 탄 약 거 치 부 
(300) 는 ~ 충 기 (10) 예 서 발사 가능한 탄 약 이 수 용 퇴 는 공 간 으로, 100 기 관 종 을 가 정 하면 상이 턴 의 커 치부 
(300) 에 수 용 되는 탄 약 이 상기 총 기 (10) 의 좌측 방 향 으로 공 급 되도록 상기 메 인 프 레 임 의 좌 측 에 위 치 된 다. 

상기 탄 약 거 치 부 (300) 와 상기 베 이 스 프 레 임 (210) 사 이 에는 총 기 (10) 의 격 발 에 따른 충 격 을 완 화 시키는 격 발 완충 
부 (400) 가 구 비 될 수 있다. 상기 격 발 완 충 부 (400) 는 총 기 (10) 의 격 발 에 따른 충 격 이 베 이 스 프 레 임 (210) 에 서 탄 
약 거 치 부 (300) 로 전 달 되는 것을 완 화 시켜 상기 탄 약 거 치 부 (300) 에 수 용 된 탄 약 에 가 해 지는 충 격 을 방 지 할 수 있 
다. 구 체 적 으로, 상기 격 발 완 충 부 (400) 는 상기 베 이 스 프 레 임 (210) 의 일 측 저 면 에 구 비 되고 상기 탄 약 거 치 부 
(300) 와 연결된 완 충 브 래 킷 (410) 및 상기 완 충 브 래 킷 (410) 과 상기 베 이 스 프 레 임 (210) 의 양 단 을 각각 연 결 하는 
탄성 소 재 의 완 종 스 프 링 (420) 을 포 함 할 수 있다. 상기 완 충 스 프 링 (420) 의 압축 또는 인 장 에 따라 상기 완 충 브 래 
킷 (410) 에 가 해 지 는 충 격 이 완 화 되므로 상기 oo 연결된 탄 약 거 치 부 (300) 에 과도한 충 격 이 가해 
지는 것이 방 지 된다. 이에 따라 상기 탄 약 거 치 부 (300) 에 수 용 되는 탄 약 이 오 발 되는 것을 방 지 할 수 있다. 

또한, 본 발 명 의 일 실 시 예 에서 상기 탄 약 거 치 부 (300) 는 , 탄 약 이 내 부 에 수 용 되는 탄 약 박 스 (310) 및 상기 탄약 
박 스 (310) 의 하 부 에 구 비 되며 상기 탄 약 박 스 (310) 의 내 부 에 수 용 된 탄 약 의 무 게 를 측 정 하는 로 드 셀 (320) 을 포함 
할 수 있다. 상기 로 드 셀 (320) 에 의해 측 정 된 탄 약 의 무게 변 화 량 은 통 제 장 치 (500) 로 전 송 될 수 있다. 


도 7 을 참 조 하면, 본 발 명 의 통 제 장치 
동 장 치 (200) 와 전 기 적 으로 연 결 되는 것이 바 람 직 하다. 


상기 통 제 장 치 (500) 는 , 상기 메 인 바 디 (100) 의 좌 우 회 전 구 동 부 (110) 와 상 하 희 전 구 동 부 (120) 를 제 어 하는 회 전 제어 

부 (520), 사 용 자 의 조 작 에 따라 상기 장 전 액 추 에 이 터 (221) 의 작 동 을 제 어 하는 장 전 제 어 부 (530) 및 사 용 자 의 조 

wht ot tan 기 

(500) 는 사 용 자 가 조 작 신 호 를 입 력 하는 조 작 부 (510) 및 상기 촬 영 장 치 (600) 로 부터 촬 영 된 영 상 에 대한 정 보 를 
+ 


입 력 받아 디 스 플 레 이 를 통해 시 각 적 으로 표 시 하 는 표 시 부 (560) 를 더 포 함 할 수 있다. 


구 체 적 으로, 상기 촬 영 장 치 (600) 에 서 촬 영 된 차 량 의 외부 영 상 은 상기 디 스 플 레 이 를 통해 표 시 되어 차 량 의 내부 
고, 상기 조 작 부 (510) 에 회 전 신 호 를 입 력 하 여 상기 메 인 바 디 (100) 의 좌 우 회 
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